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Abstract Of DEI 9842827 

The system includes an video camera (2) for 
optically detecting objects, and a display 
screen (3) for visually generating an image of 
the detected object. An evaluation device (4) 
evaluates the detected image and selects sub- 
regions of the image using an algorithm. A 
control device (5) controls parameters defining 
the image structure so that the selected sub- 
regions have e.g. increased definition, 
magnification and/or contrast. A warning signal 
is generated or a safety device is triggered if 
the selected region corresponds to a 
predetermined pattem. 
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Die folgenden Angaben slnd den vom Anmelder eingereiehten Unterlagen entnommen 

@ Precrashsensierungssystem 

@ Die Erfindung betrlfft ein Precrashsensierungssystem, 
insbesondere fur Kraftfahrzeuge, gema& dem Oberbegriff 
des Patentanspruchs 1. 

Der Erfindung liegt daher das technische Problem zugrun- 
de, ein Precrashsensierungssystem, insbesondere fur 
Kraftfahrzeuge, zu schaffen, welches eine hohe Objekt- 
spezifizitat aufweist und eine schnelle Auswertung der er- 
fafiten Signale ermdglicht. 

Die Aufgabe wird dadurch geldst, dal^ eine Auswertungs- 
einrichtung (4) zur Auswertung deserfal^ten Bildes verge- 
sehen ist, die mittels eines AlgorithmusTeilbereiche des 
erfal^ten Bildes selektiert, und da& eine der Bilderzeu- 
gungseinrichtung (3) zugeordnete Steuereinrichtung (5) 
vorgesehen ist, die den Bildaufbau bestimmende Para- 
meter derart steuert, daS die selektierten Bereiche mit arv 
deren Parametern wiedergegeben werden, als die ntcht 
selektierten Bereiche und/oder da& eine der Bilderfas- 
' sungselnrichtungen (2) zugeordnete Steuereinrichtung 
t (8) vorgesehen ist, mittels welcher die Konfigurationspa- 
rameter der Bilderfassungseinrichtung (2) auf den selek- 
tierten Teilbereich hin abgestimmt werden. 
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Beschreibung 

Die Erfindung betrifit ein PrBcrashsensierungssystem, 
insbesondeie fur Kraftfahrzeuge, gem^ dem Ob^begriff 
des Patentanspruchs 1. s 

Zur Verhinderung eines Crashs oder zur fhihzeitigen An- 
zeigung eines unabwendbaren Crashs sind Sensierungssy- 
Sterne bekannt, welche die Umgebung eines Fahrzeuges 
iiberwachen. So konnen mittels bestimmter Sensoren, wie 
zum Beispiel Radarsensoren, der Abstand und die Relativ- lO 
geschwindigkeit eines Objektes beispielsweise unter Aus- 
nutzung einer Frequenzverschiebung aufgrund des Doppler- 
EfFektes erfaBt werden. Eine soLche Radar- Abstandssenso- 
rik ist beispielsweise aus der EP 0 806 681 bekannt. 

Des weiteren ist aus der DE 38 27 729 eine Kollisions- 15 
wameinrichtung flir Kraftfahrzeuge bekannt, die insbeson- 
deie der Vermeidung von Kollisionen mit stehenden Hinder- 
nissen im Nahbeieich eines Kraftfahrzeuges dient. Hierzu 
ist eine AbstandsmeBeinrichtung zur beruhrungslosen Ab- 
stands-Lageerkennung fiir ein Objekt im Bereich des Kraft- 20 
fahrzeuges vorgesehen, die wenigstens einen Sensor zur Er- 
fassung des Fahrzeugkurses aufweist und die entsprechen- 
den Bewegungssignale abgibt, wobei die Abstands- und La- 
gesignale sowie die Bewegungssignale einer Auswerteein- 
heit zugefiihrt werden, die anhand dieser Signale errechnet, 25 
ob eine Kollision mit dem erfafiten Objekt moglich ist, wo- 
bei das Eigebnis auf einer Anzeigeeinheit darstellbar ist. Als 
AbstandsmeBeinrichtung sind Sende/Empfangseinheiten fiir 
Ultraschallsignale sowie mittels Infrarotstrahlung vorgese- 
hen, 30 

Aus der DE 44 23 966 ist ein Hindemiserfassungssystem 
bekannt, welches eine Hindraniserfassungseinrichtung, zum 
Beispiel in Form eines Laserradars, zur Erfassung einer dy- 
namischen Relativitat des Fahrzeuges in bezug auf jedes 
Hindemis vor dem Fahrzeug aufweist. Entsprechend der dy- 35 
namischen Relativitat des Hindemisses zu dem Fahrzeug 
wird das gefahrene Niveau bestinunt und eine Gefahrenbe- 
urteilung durchgefuhrt, wofiir die Lageveranderung des 
Hindemisses relativ zum Fahrzeug, der Abstand des Hinder- 
nisses zum Fahrzeug und/oder die Bahnen von Hindemis 40 
und Fahrzeug erfaBt werden. 

Eine bildliche Darstellung der Precrashsituation erfolgt 
bei diesen Systemen nicht, so daB einer Person nur eine Be- 
schreibung der momentanen Situation anhand bestimmter 
ausgewahlter Daten vermittelt wir. 45 

Aus der US 5,680,123 ist ein Fahrzeuguberwachungssy- 
stem bekannt, welches eine Vielzahl von an verschiedenen 
Stellen des Fahrzeugs befesdgte \^deokameras aufweist, 
um Objekte dem Fahrzeugfuhrer anzuzeigen und sichtbar zu 
machen. Das von der Kamera erfaBte Bild wird einer An- 50 
zeigeeinrichtung und/oder einem Videorekorder iiber einen 
Video-Muldpiexer zugefuhrt, wobei die Ansichten von ver- 
schiedenen Kameras gemaB der Stellung eines Signalkon- 
trollschalters auf einem Bildschirm wiedergegeben werden 
konnen. Hierdurch konnen beispielsweise in dem toten Win- 55 
kel eines Fahrzeugs befindliche Hindemisse erkannt wer- 
den. So konnen beispielsweise dann, wenn ein Abstandssen- 
sor bei Unterschreitung eines Mindestabstandes zu einem 
Objekt aktiviert wird, durch sofortige Betadgung der Haupt- 
kontroUeinrichtung samtliche Kameras sowie ein \^deore- 60 
korder akdviert werden, so daB der Fahrzeugfuhrer dem 
Hindemis noch rechtzeidg ausweichen oder das Fahrzeug 
zum Halten bringen kann. Entsprechend kann durch das Vi- 
deoiiberwachungssystem des Fahrzeuges die Aktivierung 
eines Airbags Oder einer anderen Sicherheitseinnchtung er- 65 
folgen. 

Nachteilig an alien bekannten Systemen ist, daB die Ob- 
jekterfassung unspezifisch bezuglich der jeweiligen Art des 
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Objektes ist, so daB zwischen Objekten unterschiedlichen 
Gefahrdungspotendals, wie zum Beispiel Personen einer- 
seits und Sachen andererseits, nicht dififeienziert wird. Des 
weiteren ist bei dem Einsatz von Vldeokameras zur Oberwa- 
chung der Umgebung eines Fahrzeuges die Auswertung des 
Bildes mittels herkonunlicher Auswertungseinrichtungen 
vergleichsweise langsam, so daB bei hohen Reladvge- 
schwindigkeiten von Fahrzeug und Hindemis bzw. Hinder- 
nissen mit hohem Gefahrdungspotential wie beispielsweise 
Personen die entsprechenden Sicherungs- bzw. Wamsy- 
steme nur vergleichsweise spat ausgelost werden. Insbeson- 
dere ist ein EingrifF des FahrzeugfUhrers in den Bewegungs- 
ablauf des Fahrzeuges zur friihzeitigen Verhinderung einer 
koUisionsgefahrlichen Situation bei den bisher bekannten 
Systemen erst vei^leichsweise spat moglich. 

Der Erfindung litt daher das technische Problem zu- 
grunde, ein Precrashsensierungssystem, insbesondere fiir 
Kraftfahrzeuge, zu schaffen, welches eine hohe Objektspe- 
zifizitat aufweist und eine schnelle Auswertung der erf aB ten 
Signale ermoglicht. 

Die Losung des technischen Problems ergibt sich durch 
die Merkmale des Patentanspruchs 1. Durch die Selekdon 
von Teilbereichen des erzeugien Bildes mittels eines Algo- 
rithmus kann der selekderte Teilbereich einer anderen Bild- 
erzeugung oder Bildverarbeitung unterworfen werden, als 
die ubrigen Teilbereiche dem Bildes. Die Bildauswertung 
mittels eines entsprechenden Algorithmus kombiniert mit 
einer auf den selekderten Teilbereich abgesdmmten Konfi- 
guradon des Precrashsensierungssystems ermoglichst eine 
vergleichsweise schnelle Ansprechzeit des erfindungsgema- 
Ben Systems und genauere Verfolgung des Hindemisses. Es 
ist von der Erfindung mit umfaBt, daB eine Auswertung des 
erfaBten Abbildes des Hindemisses zu einem beliebigen 
Zeitpunkt zwischen Bilderfassung und Bilderzeugung oder 
der Bilderzeugung nachfolgend erfolgt. 

Insbesondere kann mittels des Algorithmus auch eine 
sehr schnelle Klassifizierung der Hindemisse nach qualitati- 
ven Kriterien, beispielsweise nach einem Ge^hrdungspo- 
tential, und damit eine Bewertung einer Gefahrensituadon 
erfolgen. Hierzu kann ein detekdertes Hindemis durch eine 
entsprechende Konturenerkeimung oder durch eine Analyse 
der Bewegung des Hindemisses klassifiziert werden. So 
konnen beispielsweise FuBganger oder insbesondere Kinder 
aufgmnd ihrer charaktoisdschen Kontur oder aufgrund des 
konkreten Bewegungsablaufs wie z.B. Gehen, Laufen 
o. dgl. schneller erfaBt werden. 

Insbesondere kann die Konturerkennung eines Hindemis- 
ses mit einer Konturverfolgung kombiniert werden. Hierzu 
kann es ausreichend sein, stets nur einige der konturbestim- 
menden P*ixel oder Pixelgmppen, ggf. einschlieBlich be- 
nachbarter Pixel, des Abbildes des wiedergegebenen Hin- 
demisses zu verfolgen, wodurch eine besonders schnelle 
Auswertung der jeweiligen Fahrzeugsituation moglich ist. 
Die Konturverfolgung, die beispielsweise auch laser- oder 
radargesteuert erfolgen kann, kann mit einer Anderung der 
Ausrichtung der Bilderfassungseinrichtung kombiniert sein. 

Unabhangig von der Bildauflosung eines bestimmten Be- 
reiches kann die zuvor erfaBte Kontur eines Hindemisses 
auch nut einer anderen Auflosung verfolgt werden, so daB 
eine schnelle Hindemisverfolgung bei hoher Auflosung des 
dargestellten Bildes moglich ist. 

Nach Selekdon eines Ibilbereichs des erzeugten Bildes 
kann die Bilderfassungseinrichtung mittels der zugeordne- 
ten Steuereinrichtung derart konfiguriert werden, daB die 
Bilderfassung auf den selekderten Teilbereich des Bildes, 
beispielsweise durch Fokussierung auf diesen oder durch 
Erhohung der Hefenscharfe, abgesdmmt wird. Eine beson- 
ders schnelle Auswertung des Bildes ist jedoch durch ent- 
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spiechende Steuerung der Bilderzeugungseinrichtung, bei- 
spielsweise bezUglich der Bildsch^e bzw. der Aufl6sung, 
des Kontrastes, der Faifowahl oder deigleichen mdglich. 

Ein Videokamerasystem als Bilderfassungseinrichtung, 
welches vorzugsweise mehrere uber den Umfang des Fahr- 
zeugs verteilte Kameras aufweist, kann als analoges oder di- 
gitales System ausgefuhrt sein. 

Eine Bildbereichsselektion kann beispielsweise aufgrund 
charakteristischer Veranderungen einzelner Bildbereiche er- 
folgen, beispielsweise bei Annaherung an ein Hindemis. lO 
Vorzugsweise erfolgt eine Bildbereichsselektion durch den 
Algorithmus aufgrund eines Vergleichs des erfafiten Bildes 
mit vorgegebenen Masken, die Jewells der Kontur eines 
moglichen Hindemisses entsprechen. 

Die Auswertungseinrichtung kann insbesondere lemfahig 15 
sein, so daB beispielsweise sich einem Fahczeug wiederholt 
nahemde Objekte of aBt und deren charakteristische Kontu- 
ren gespeichert werden. Insbesondere kann auch der Algo- 
rithmus adaptierbar sein. 

Die Signaleinrichtungen, welche dem erfindungsgema- 20 
Ben System zugeordnet sind, konnen optische und/oder aku- 
stische Wameinrichtungen darstellen. Als aktive Sicher- 
heitseinrichtungen kommen insbesondere Airbags, Gurt- 
straffer, automaiische Bremseinrichtungen, automatisch 
ausfahrbare Oberrollbiigel oder dergleichen zur Anwen- 25 
dung. Es sind jedoch auch beliebig andere geeignete Signal- 
bzw. Sicherheitseinrichtungen denkbar. 

Insbesondere konnen auch Warn- und/oder Sicherheits- 
einrichtungen anderer als das ausgeldste Precrashsensie- 
rungssystem aufweisende Fahrzeug durch das erfindungsge- 30 
maBe System aktiviert warden, so zum Beispiel bei KoUisio- 
nen zwischen verschiedenen Fahrzeugen. 

GemaB einer vorteilhaften Ausftihrungsform ist die Bild- 
erzeugungseinrichtung des erfindungsgemaBen Pre- 
crashsensierungssystems Bestandteil eines allgemeinen 35 
Fahrzeugiiberwachungssy stems, wie zum Beispiel eines 
Spiegelersatzsystems, einer Einparkhilfe, einer Innenraum- 
uberwachung oder dergleichen. 

Die Erfindung wird nachfolgend anhand eines bevorzug- 
ten Ausfuhrungsbeispiels naher erlautert. 40 

Die Figur zeigt eine schematische Darstellung des Pre- 
crashsensierungssystems 1 fur Kraftfahrzeuge, welches eine 
Videokamera 2 zur Erfassung von Hindemissen in einer 
Entfemung von dem Fahrzeug und einen Bildschirm 3 zur 
Darstellung des erfaBten Hindemisses aufweist. Die Video- 4S 
kamera 3 ist mit einer Auswertungseinrichtung 4 zur Aus- 
wertung des auf dem Bildschirm 3 daigestellten Hindemis- 
ses versehen, welche einen Scanner umfaBt, der den Bild- 
schirm 3 abrastert Die Auswertungseinrichtung 4 weist des 
weiteren einen Algorithmus auf, mittels dessen aufgrund ei- 50 
nes vorgegebenen Satzes von Masken, welche typische 
Konturen von Hindemissen darstellen, einzelne Bildschirm- 
bereiche selektierbar sind. Ein rechteckiger den selektierten 
Bildschirmbereich umfassender Bildschirmausschnitt, dem 
besdmmte Pixel des Bildscbirms zuzuordnen sind, wird 55 
tiber die Steuereinrichtung 5 angesteuert, so daB dieser Be- 
reich mit einem erhohten Kontrast sowie wahlweise oder 
zusatzlich einer erhohten Bildauflosung wiedergegeben 
wird. 

Die Auswertungseinrichtung 4 ist mit einem Signalhom 6 60 
sowie mit einem Airbag 7 als Teil des Fahrzeugsicherfaeits- 
systems verbunden, wobei durch das Sicherheitssystem zu- 
gleich eine automatische Ansteuerung des Bremssystems er- 
folgt Die Auswertungseinrichtung 4 ist dabei derart ausge- 
legt, daB das Sicherheitssystem erst dann anspricht und der 65 
Airbag 7 ausgelost wird, wenn die dem Hindemis zugeord- 
nete Kontur einen vorbestimmten Obereinstimmungsgrad 
mit der korrespondierenden Maske iiberschreitet sowie ei- 
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nen vorgegebenen Mindestabstand unterschreitet. 

Verl^t die dem Hindemis zugeordnete Kontur den Bild- 
schirmausschnitt, so wird uber die Steuemngseinrichtung 8 
die Videokamera 2 tiber einen vorgegebenen Steuerungsal- 
gorithmus verschwenkt, wodurch das ausgewahlte Hinder- 
nis verfolgt werden kann. 

Bezugszeichenliste 

1 Precrashsensierungssystem 

2 Videokamera 

3 Bildschirm 

4 Auswertungseinrichtung 

5 Steuereinrichtung 

6 Signalhom 

7 Airbag 

8 Steuemng 

Patentanspruche 

1. Precrashsensierungssystem, insbesondere fiir Kraft- 
fahrzeuge, umfassend eine Bilderfassungseinrichtung 
zur optischen Erfassung von beabstandeten Gegenstan- 
den und eine Bilderzeugungseinrichtung zur optischen 
Erzeugung eines Abbildes des erfafiten Gegenstandes, 
dadiirch gekennzeichnet, daB eine Auswertungsein- 
richtung (4) zur Auswertung des erfassten Bildes vor- 
gesehen ist, die mittels eines Algorithmus Teilbereiche 
des erfassten Bildes selektiert, und daB eine der Bilder- 
zeugungseinrichtung (3) zugeordnete Steuereinrich- 
tung (5) vorgesehen ist, die den Bildaufbau bestim- 
mende Parameter derart steuert, daB die selektierten 
Bereiche mit anderen Parametem wiedergegeben wer- 
den, als die nicht selektierten Bereiche und/oder daB 
eine der Bilderfassungseinrichtungen (2) zugeordnete 
Steuereinrichtung (8) vorgesehen ist, mittels welcher 
die Konfigurationsparameter der Bilderfassungsein- 
richtung (2) auf den selektierten Teilbereich hin abge- 
stimmt werden. 

2. System nach Anspmch 1, dadurch gekennzeichnet, 
daB die Bilderfassungseinrichtung ein ^deokamerasy- 
stem (2) ist. 

3. System nach Anspmch 1 oder 2, dadurch gekenn- 
zeichnet, daB die Bilderzeugungseinrichtung ein Bild- 
schirm (3) ist. 

4. System nach einem der Anspruche 1 bis 3, dadurch 
gekennzeichnet, daB die selektierten Bereiche mit an- 
deren die Bildscharfe und/oder den Bildausschnitt und/ 
oder die Vergr5Bemng und/oder den Kontrast des Bil- 
des bestimmenden Parametem wiedergegeben werden, 
als die nicht selektierten Bereiche. 

5. System nach einem der Anspruche 1 bis 4, dadurch 
gekennzeichnet, daB der Algorithmus eine Selektion 
eines Bildbereichs aufgmnd eines Vergleichs mit ei- 
nem vorgegebenen Satz von Masken ermoglicht. 

6. System nach einem der Anspriiche 1 bis 5, dadurch 
gekennzeichnet, daB die Auswerfungseinrichtung lem- 
fahig ist. 

7. System nach einem der Anspruche 1 bis 6, dadurch 
gekennzeichnet, daB das System (1) eine Signaleinrich- 
tung (6) zur Abgabe von Wamsignalen und/oder eine 
automatisch auslosbare Sicherheitseinrichtung (7) auf- 
weist, die mit der Auswertungseinrichtung (4) gekop- 
pelt ist und die bei einem vorbestimmten Ubereinstim- 
mungsgrad eines selektierten Bereiches mit einem vor- 
gegebenen Muster des Mustersatzes und/oder Unter- 
schrcitung eines vorgegebenen Mindestabstandes auto- 
matisch auslost. 
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8. System nach einem der Anspruche 1 bis 7, daduich 
gekennzeichnet, daB die Bilderfassungseinrichtung (2) 
und/oder die Bildeizeugungseinrichtung (3) Bestand- 
leil eines allgemeinen Fahrzeuguberwachungssyslems 
sind. 
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